






















































dtui(t) + Aiui(t) = bifi(t)
yi(t) = (ci; ui(t))  Ciui(t)
ui(t) (2 L2(
i))：状態
fi(t) : 入力信号, yi(t) : 出力信号：t 2 [0; 1)上の関数
bi, ci (2 L2(
i))：入出力の影響関数
i : 減衰定数（0 < i  1）
Ai：自己共役作用素（非有界，正定）
表 2. 双曲型分布定数系（偏微分方程式系としての表現)
例：片持ち梁（xi = 0：固定端，xi = 1：自由端）
@2
@t2






ui(t; xi) = bi(xi)fi(t)
(xi 2 




ui(t; 0) = 0 ( 境界条件)
@k
@xki
ui(t; 1) + 2
@k+1
@xki @t







Ai, bi, ci に含まれるシステムパラメータは未知
減衰係数iは未知
入力信号 fi(t)と出力信号 yi(t), ddtyi(t) が測定可能
制御目的
マルチエージェント系 (y1;    ; yN ) (i = 1;    ; N)
各エージェントの未知の特性を推定






fi(t) =  p^i0(t)^i(t)  kpgi(y) + vi(t)
^i(t) = ^i(t)
T!i(t)  yr(t)  ai1 _yr(t) + _gi(y) + ai1gi(y)
vi(t) =   12riLgi2Vi =   12ri b^i0(t)si(t)























FiN viN1(t) + giNfif (t)
d
dtviN2(t) =









i !i(t)  yr(t)  ai1 _yr(t) + _gi(y) + ai1gi(y)













aijf _yi(t)  _yj(t)g + ni0 y0(t)
#
+ vi(t)
 p^i(t)fi0(t) + vi(t)







































FiN viN1(t) + giNfif (t)
d
dtviN2(t) =





T; fif (t); yi(t)
iT
viN1(t), viN2(t) : 状態変数フィルタ (2Ni次元)
